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課題 1 2 自由度分散制御系の基本構造及び安定化問題




存在条件を求めることである。第 4 章では， 2 入力 2 出力 2 制御ステーション分散制御系について強安定化可能であ
るための必要十分条件を制御対象の特性に基づき導出した。
課題 3 分散制御によるロバストサーボ問題
1 自由度構成と 2 自由度構成分散制御によるロバストサーボ問題について考察し
課題 3-a 制御量と観測量が一致する場合について，第 5 章では， 1 自由度と 2 自由度の分散ロバストサーボ補償器
であるための必要十分条件及びそれぞれの補償器の存在条件，補償器のクラスを与えた。





















1 つは，フィード、バック制御系を安定化しかつそれ自身も安定な制御器が存在するかという問題であり， 2 制御
ステーションスカラ分散制御系について考察し制御対象の特性に基づいて直接判別できる一般的な必要十分条件を
初めて導いた。
もう 1 つは，フィード、バック制御系を安定化するとともに，制御量を定常偏差なく目標値に追従させ，かつ安定性
を乱さない範囲の制御対象の特性変動に対して， この性能が保存される条件を求める問題である。一般の分散制御に
ついてその必要十分条件を導き，集中制御と分散制御，制御量が観測量と一致する場合と観測量そのものではなくそ
れから一定の関係で導かれる量である場合をそれぞれ対比して，興味深い知見を得ている。
このように本論文は，制御対象が大規模，複雑になるにつれて，実用上も重要性が高まりつつある分散制御につい
て，重要な成果を得たものであり，博士(工学)の学位論文として価値あるものと認める。
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